서론 각종 질병 및 사고로 인하여 발생한 장애는 환자의 신체적 기능을 떨어뜨리고 독립적인 일상생활을 유지할 수 있는 능 력을 감소시키므로, 장애가 있는 환자에게는 남아 있는 신체 적 능력을 최대한 회복시키는 재활치료가 필요하다. 특히 한 국에서는 최근 노령인구가 급격하게 증가함에 따라 각종 질 병 및 사고가 증가하고 있고, 이에 따라 재활 치료가 필요 한 대상이 많아 지고 있다[1]. 지금까지 재활치료는 치료사 에 의해 시행되어 왔고 이 재활치료는 장시간 반복적으로 이 루어지므로, 재활치료에는 치료사의 많은 육체적 노력이 필 요하다. 또한, 보행장애가 있는 환자에게 안전한 보행훈련을 반복적으로 실시하기 위해서는 두세 명의 숙련된 물리치료 사가 필요하고, 중증의 근력약화가 있는 환자에게는 도수적 보행훈련을 실시하는 것이 거의 불가능하다. 최근 첨단기술의 비약적인 발전으로 로봇기술이 재활치료 분야에도 확대되고 있다[2]. 지금까지 유럽과 미국 등의 선 진국을 중심으로 재활로봇이 활발하게 연구되어 왔으며, 국 내에서는 한국과학기술연구원, 한국생산기술원 및 여러 대 학에서 재활로봇이 개발되고 연구되었다. 재활로봇은 치료 사의 육체적 노력과 시간을 줄이고, 치료사의 체력적인 부담 없이 정밀하고 일관적인 치료를 제공할 수 있어 재활치료의 효율과 질을 향상시킬 것으로 기대된다. 뿐만 아니라, 재활
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